PENGARUH KONTROL KECEPATAN DAN RESPON SINYAL

PADA MOTOR BRUSHLESS DRONE QUADCOPTER







2.1 Penelitian Terdahulu 
Hadi, Setyawan dan Maulana (2018), dalam rancangan system kendali 
navigasi Ar. Drone Quadcopter dengan menggunakan prinsip Natural User 
Interfac. Dalam penelitian ini dilakukan dengan menggunakan kineck untuk 
mendeteksi gerak tubuh dari pengguna. Gerakan tubuh pengguna dapat diubah 
menjadi skeleton tracing berupa data. Dari data tersebut dapat menggerakan 
quadcopter  dengan cara mengolah data tersebut menjadi program pada javascript 
menggunakan compter. 
Pada penelitian ini penulis menggunakan smartphone android sebagai 
sistem kendali drone quadcopter berbasis sinyal 4G menggunakan mikrokontroler 
esp8266 yang di integrasikan ke flight controller, serta menggunakan software 
mission planner sebagai ground station. 
2.2 Drone Quadcopter  
Quadcopter adalah miniature dari pesawat udara berjenis rotary wings 
dimana pesawat ini mempunyai sayap yang dapat bergerak ataupun dapat berputar 
sesusi perintah. Drone quadcopter masuk dalam kategori vertical take off (VTOL) 
atau juga biasa disebut landing unmenned aerial vehicles (UAV). Drone 
Quadcopter memiliki suatu kelebihan yaitu dapat melakukan lepas landaas ataupun 
mendarat tanpa memerlukan landasan yang kuat/kokoh. Drone quadcopter dapat 
terbang tanpa memerlukan sayap yang biasa terdapat pada pesawat terbang akan 
tetapi drone quadcopter hanya mengguakan empat motor baling-baliang pada seriap 
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sudutnya. Pada setiap motor pada baling-baling drone quadcopter memiliki fungsi 
dan peran untuk menghasilkan daya angkat, dorong dan juga torsi dari titik pusat.. 
Dari fungsi diatas dapat menghasilkan yang akan mengarah pada pengaruh 
dari gaya angkat yang dihasilkan untuk drone quadcopter. Gaya yang dihasilkan 
yaitu gaya angakat yang berfungsi untuk membuat drone quadcopter dapat terbang. 
Pada zaman saat ini fungsi dari drone quadcopter berkembang pesat. Yang mana 
drone quadcopter tidak hanya digunakan untuk sekedar hobi atau permainan, tetapi 
dapat digunakan untuk pengintaian, pengambilan foto atau pengambilan video 
untuk kegiatan komersial ataupun militer. Dalam hal ini dapat memicu para peneliti 
untuk melalukan pengenmbangan ternology terkait sistem sistem ken dali pada 
drone quadcopter. Salah satunya yaitu melakukan pengendalian jarak juah untuk 
memantau suatu objek ataupun untuk memantua terjadinya bencana alam di suatu 
tempat. (Harista & Nuryadi, 2018) 
Drone quadcopter mempunyai enam Degree Of Freedom (DoF) yang 
dapat menentukan attitude dari drone quadcopter. Drone quadcopter biasnya 
memiliki empat buah motor buhsless dimana seriap motor brushless memiliki 
propeller yang berfungsi sebagai penggerak dari drone quadcopter untuk 
melakukan  proses terbang. Drone quadcopter memiliki type yang terbagi menjadi 
dua, yaitu type X dan juga type +.  Drone quadcopter memiliki beberapa gerakan 






1. Throttle atau height  
Gerakan ini bertujuan untuk menambah atau mengurangi kecepatan 
pada semua motor bruhles secara bersamaan dan pada jumlah yang sama 
yang diinginkan untuk menggerakan drone quadcopter. Sehingga drone 
quadcopter bisa bergerak naik ataupun turun.. 
2. Roll 
Gerakan ini adalah gerakan drone quadcopter ke arah samping. Hal 
ini dilakukan dengan cara mengurangi atau menambahkan kecepatan 
salah satu motor brushless yang terdapat pada sebelah kiri ataupun 
kanan. 
3. Pitch 
Gerakan ini adalah gerakan untuk mengarahkan drone quadcopter 
ke arah depan atau belakang. Hal tersebutb dapat dilakuakan dengan cara 
mengurangi atau menambah salah satu motor brushless yang terdapat di 
belakang atau depan. 
4. Yaw 
Gerakan tersebut dilakukan dengan cara mengurangi atau 
menambahkan kecepatan putar motor brushless yang terdapat pada depan 






Gambar 2. 1 Pergerakan dari quadcopter 
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2.3 Instrumensi Drone Quadcopter  
1.3.1 Frame  
 Frame adalah salah satu komponen utama dari drone quadcopter 
yang memiliki fungsi sebagai tempat duduakan untuk semua komponen dari 
drone quadcopter. Ukuran dan desaign dari frame sangat bervarisasi 
disesuaikan dengan  kebutuhan dari drone quadcopter. Biasanya ukuran 
dari lengan frame memiliki ukuran 30 – 50 cm dan minimal memiliki 







ESC (Electronic Speed Control) memiliki fungsi sebagai peguat 
sinyal PWM yang terdapat pada input berbentukk squarewae atau 
gelombang kotak yang kemuadian dikonversikan menjadi outpun tiga fasa 
untuk menggerakkan motor brushless drone quadcopter. Jenis drone 
quadcopter yang digunakan biasanya harus programmable sehigga dapat 
digunakan sesuai perintah pada program. Frekuensi yang biasanya dipakai 
pleh ESC yaitu 60-80 hz, akan tetapi dapat diubah menjadi 100-120 hz 
untuk meningkatkan sensifitas respon pada ESC. Berikut adalah contoh 
ESC yang dapat  diprogram ulang: 










Motor yang dimaksud adalah motor listrik yang membutuhkan 
suplay tegangan/arus searah yang memiliki kumparan sehingga dapat 
diubah menjadi energy mekanik/gerak. Kumparan pada motor dapat disebut 
juga stator dan kumparan jangkar adalah rotor. Motor yang mengguakan 
arsu yang tidak langsung (direct unidirectional) biasanya disebut dengan 
arsu searah. Bagian utama dari motor dc terdiri dari tiga bagian yaitu antara 
lain sebagai berikut:  
1. Kutub medan, motor sederhana biasanya memiliki dua kutub yaitu kutub 
selatan dan kutub uatara dan motor yang komolek atau yang lebih besar 
hanya memiliki satu  atau lebih elektromagnetik. Garis magnetic energy 
dapat membesar yang melintasi ruang diantara kutub utara ke kutub selatan.  
2. Dinamo (Current Electromagnetic) berbentuk silinder yang berhubungan 
dengan as penggerak sehingga dapat  menggerakan beban. Motor kecil dapat 
bergerak berputar didalam medan magnet yang terbentuk oleh semua kutub 
sehingga terjadi pergantian lokasi pada kutub selatan dan kutub utarai.  
Gambar 2. 3 Elektronik Speed Control 
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3. komponen utama dalam motor adalah Commutator  yang terdapat 
didalam motor. Comutator memiliki fungsi sebagai transmisi arus dar 
dynamo dan sumbar daya. 
 
Gambar 2. 4 Motor Brushles 
1.3.4 Flight Controller 
Flight Controller yaitu salah satu komponen utama dari drone 
quadcopter. Flight Controller memiliki fungsi sebagai controller, yang 
mana dapat diartikan  komponen ini meiliki  fungsi untuk  mengontrol atau 
juga sebagai otak dari drone quadcopter. Dimana flight controller dapat 
menjalankan perintah untuk pengaturan arah, keseimbangan, kemiringan 
dan kecepatan. Dalam controller terdapat sensor dan IC yaitu accelero, gps 
dan juga sensor yang lainnya. Dalam dapat mengatur Flight Controller pada 
Drone Quadcopter, penulis menggunakan flight controller APM 2.5 
Arducopter. APM 2.5 tidak memerlukan perakitan, dan siap untuk di instal 
firmware. Serta memiliki pilihan konfigurasi pin entri samping atau atas, 









1.3.5 Batteray  
Battery yang digunakan disini adalah battery yang dapat mendukung 
untuk digunakan dalam bidang robotik dan aeromidelling. Dikarenakan 
drone quadcopter membutuhkan arus yang kuat dan memiliki penyimpanan 
data yang besar. Ukuran battery yang besar memiliki kekutan yang cukup 
untuk mendukung jam terbang dari drone quadcopter. Salah satu alat 
penting dalam battery yaitu sensor yang berfungsi sebagai meninjau 
indicator sisa daya dan kesehatan dari battery. Jenis yang digunakan yaitu 
jenis LiPo atau lithium polymer. 
1.3.6 Propeller 
Propeller atau biasanya disebut dengan baling – baling berfungsi  
untuk menerbangkan drone quadcopter dengan cara memberi daya angkat 
pada setiap propeller. Propeller juga dapat menjadi sebagau penyeimbang 
dan pengatur arah pada drone. Pada Propeller sebelah kiri dan kanan 
berputar saling  berlawanan sehingga dapat menyeimbangkan putaran pada 
saat menerima dorongan kearah atas. Propeller yang digunakan ini adalah 
jenis propeller dua cw dan dua ccw. 









2.4 Mikrokontroler  
Mikrokontroler merupakan alat elektronika digital yang berfungsi sebagai 
masukan dan keluaraan. Pada setiap program yang ditulis dapat diubah dengan cara 
yang khusus.dan juga microcontroller dapat menulis dan membaca data yang 
digunakan. Mikrokontroler dapat digunakan sebagai alat untuk menjalankan secara 
otomatis. Alat kendali otomatis antara lain yaitu seperti sistem kontrol mesin 
(remote controll), dan peralatan yang terdapat dalam rumah. Mikrokontroler 
mempermudah kontrol untuk menjadi kontrol yang lebih praktise. Keuntungan 
mikrokontroller ini adalah sebagai berikut:  
1. Membuat ringkas dari sistem elektronik.  
2. Mempercepat rancang sistem electronic yang sebagian besar sistem yang 
digunakan karena yang dipakai adalah perangkat lunak terbaru.  
3. Dapat meminimalisir gangguan dikarenakan memiliki system yang lebih 
compact. 
Mikrokontroler ini memerlukan softwere dan hardwere sehingga 
mikrokontroler dapat digunakan, diantaranya yaitu seperti pemograman  perangkat 
Gambar 2. 6 Propeller 
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lunak dan downloader/compiler. Dan juga membutuhkan rangkaian 
mikrokontroller yang dapat mengoprasikan aplikasi. Mikrokontroler memiliki IC 
yang tidak dapat berdiri sehingga karena hal tersebut tidak dapa digunakan. 
Mikrokontroler meiliki empat bagian yaitu antara lain:  
1. Prosesor. 
2. Mikrokontroler membutuhkan Rangkaian reset sehingga program dapat 
dijalankan dari awa.  
3. Rangkaian clock yang berfungsi sebagai pemberi detak di CPU. 
4. Sebagai sumber daya mikrokonroler membutuhkan rangkaian catu.  
2.5 ESP8266 
ESP8266 adalah salah satu modul wifi yang memiliki fungsi sebagai 
perangkat tambahan untuk menjalankan mikrokontroler. ESP 8266 memiliki 
keunggulan yaitu dapat terhubung denga wifi dan juga dapat membuat koneksi 
dengan TCP atau IP. Daya yang dibutuhkan yaitu  3.3 volt dan  memiliki 3 jenis 
mode wifi yaitu both, Station dan  Point acses. Tanpa menggunakan mikrokontroler 
modul ini dapat berdiri sendiri karena mempunyai perlengkapan yang lengkap 
seperti mikrokontroler pada umumnya. 
Kemampuan dari ESP 8266 yaitu dapat on-board prosesing dan storage 
dimana chip dapat mengintegrasi dengan setiap sensor maupun dengan sebuah 
aplikasi. Pada level  tinggi on-chip yang sudah diiterintegrasi , external sirkuit yang 
ramping dan memiliki semua solusi  termasuk modul sisi depan yang sudah 
didesain untuk digunakan pada area yang sempit pada PCB. 
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2.6 Jenis – jenis ESP8266 
2.6.1 Wenos  
Salah satu modul board yang mendukung konsep IOT yaitu esp jenis 
Wemos yang dapat terhubung dengan arduino. Wemos dapat dijalankan tanpa 
perlu dihubungkan pada mikrokontroler. Hal ini sangat berbeda dengan jenis 
modul wifi yang masih membutuhkan mikrokontroler tambahan untuk 
menjalankan atau mengontrol sebuah rangkaian. Modul wemos dapat 
digunakan pada stand-alone dikarenkan didalam modul wemos terdapat CPU. 
CPU tersebut dapat deprogram via OTA dan via port serta dapat mentransfer 
program secara jauh/wireless. Wemos mempunyai dua  chipset yang berfungsi 
sebagai otak, diantaranya sebagai berikut: 
a. Untuk mendukung strak TCP/IP, Chipset ESP8266 dapat digunakan 
karena modul tersebut sudah mendukung fitur tersebut. Modul ini dapat 
digunakan sebuah mikrokontroler untuk menhubungkannya dengan 
jaringan WIFI. Dengan menggunakan command sederahana modul ini 
dapat membuat koneksi TCP/IP. Dengan clock 80 MHz chip ini dibekali 
dengan 4MB eksternal RAM serta mendukung format IEEE b/g/n 
sehingga tidak menyebabkan gangguan bagi yang lain.  
b. Chipset CH340 CH340 adalah chipset yang mengubah USB serial menjadi 
serial interface, contohnya adalah aplikasi converter to IrDA atau aplikasi 
USB converter to Printer. Dalam mode serial interface, CH340 
mengirimkan sinyal penghubung yang umum digunakan pada modem. 
CH340 digunakan untuk mengubah perangkat serial interface umum 
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untuk berhubungan dengan bus USB secara langsung. PIN Wemos Dalam 
modul wemos terdapat pin digital dan analog. 
2.6.2 NodeMCU 
Salah satu platform yang mendukung sistem IoT adalah NodeMCU 
dikarenakan jenis ini sudah opensource. Nodemcu terbagi menjadi beberapa 
perangkat keras salah satunya yaitu sistem chip didalam ESP8266 yang 
merupakan buatan dari sistem espresif dan juga menggunakan sistem firmware. 
Sistem-sistem tersebut dapat menjalankan program yang berbentuk bahasa 
scripting lua. NodeMCU pada dasarnya menggunakan firmware  dibandingkan 
dengan menggunakan perangkat keras devolopmentkit. 
NodeMCU dapat diartikan sebagai tempat board arduinonya pada 
ESP8266. Embeddednesia pernah melakukan seatu pembahasan mengenai 
tutorial tentang ESP8266. Dalam pembahasannya dijelaskan bahwa dalam 
pemograman agak merepotkan dikarenakan memerlukan teknik cara wiring 
dan juga membutuhkan tambahan modul USB to serial untuk mengunduh 
program. Namun NodeMCU telah me-package ESP8266 ke dalam 
sebuah board yang kompak dengan berbagai fitur layaknya mikrokontroler + 
kapabilitas akses terhadap Wifi juga chip komunikasi USB to serial. Sehingga 
untuk memprogramnya hanya diperlukan ekstensi kabel data USB persis yang 







Yang terakhir adalah ESPduino, selintas terdengar seperti campuran 
esp dan arduino. Akan tetapi kenyataannya ini merupakan perangkat esp8266 
yang boardnya didesain sehingga memang mirip dengan perangkat arduino, 
meskipun begitu perangkat ini tetap saja original esp8266 tanpa ada chip 
tambahan dari arduino uno. Secara fungsi perangkat ini sama saja dengan 
Wemos dan NodeMCU. 
2.7 Software yang Digunakan 
2.7.1 Arduino IDE 
Sofrware pertama yang dipakai yaitu Arduino IDE. Arduino ide 
memiliki fungsi sebagai wadah/tempat untuk melakukan program board pada 
arduino. Arduino IDE digunakan untuk mengedit, validasi kode, dan mengedit 
atau kata lain sebaga tempat mengedit text. Arduino ide juga tempat untuk 
uploading ke board pada arduino. Arduino memiliki istilah “sketch” atau 
source code yang merupakan kode pemograman yang digunakan dalam 
arduino.  JAVA merupakan bahasa pemograman dalam Arduino IDE. Salah 
satu fitur yang terdapat di Arduino IDE yaitu library C/C++.  Hal tersebut dapat 
mempermudah wiring dalam mengoperasikan input dan output. 
2.7.2 Blynk 
Software atau aplikasi yang dapat digunakan untuk mengontrol Node 
Mcu, arduino, dan lainnya melalui jaringan internet. Sofrware Blynk 
digunakan karena aplikasi ini dapat menyimpan data, menampilkan data pada 
sensor dan daapt mengendalikan hardware. Komponen utama dalam  Blynk 
terdiri dari tiga komponen yaitu berupa server, library, dan Aplikasi. Fungsi 
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utama dari Blynk yaitu untuk melakukan komunikasi antara hardware dan 
smartphone. Aplikasi blynk memiliki beberapa Widget yang dapat mendukung 
pengoperasian yaitu widget display value, button, history graph, dan email. 
Keuntungan menggunakan aplikasi Blynk yaitu aplikasi ini tidak dapat terikat 
pada jenis mikrokontroler tertentu.. 
2.7.3 Mission Planner 
Mission Planner adalah Software berbasis groun statio dengan fitur 
lengkap untuk melakukan proyek autopilot. Software ini berfungsi sebagai 
ground control station untuk Pesawat, Copter dan Rover. Software ini hanya 
kompatibel dengan operation system Windows saja. Sofrware Mission Planner 
juga berfungsi sebagai pemberi dynamic control dan untuk configuration pada 
autonomous vehicle. 
 
